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BOiTE DE VITESSES A SELECTION IWASQUEE. 


L'invention propose una boTte de vltesses ^ arbres pa- 
ddles et k engrenages comportant des crabots ll^s ^ des 
fourchettes coulissantes mues par des axes (10, 12, 14, 1 6) 
mobiles entre une position de point mort et deux positions 
de crabotage, caract6ris6e en ce qu'elle comporte des 
moyens d'actionnement des axes (10, 12, 14, 16) de four- 
chettes vers leurs positions de crabotage et des moyens de 
rappel des axes (10, 12, 14, 16) de fourchettes vers leur po- 
sition de point mort independents desdits moyens d'action- 
nement. 
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"Bofte de vitesses k selection masquee" 
L'invention concerne une boTte de vitesses de v6iiicule 
automobile. 

Plus precis§ment, elie a pour objet une boTte de vitesses d 
arbres paranoics et d engrenages comportant des dispositifs de 
crabotage des pignons fous qui sont susceptibles d'§tre mOs par 
des fourchettes port6es par des axes coulissant entre une 
position de point mort et deux positions de crabotage. 

On connaTt de nombreux exemples de boTtes de vitesses 
de ce type. 

Dans une telle boTte, chaque axe de fourchettes comporte 
g6n6ralement au moins une fourche, plus connue techniquement 
sous le nom de "crabot". Dans la suite de la pr6sente description, 
cette fourche sera toujours d§slgn6e par le terme "crabot". 

La boTte comporte un actionneur dont un doigt est destin6 
^ §tre mO transversalement pour s6lectionner un crabot 116 d une 
fourchette, puis d §tre mO axialement dans un sens d6termin6 
pour craboter et/ou d6craboter le pignon fou associ6 S ladite 
fourchette. 

De ce fait, lors d'un passage d'un rapport courant de 
transmission d un rapport ult6rieur de transmission associS d un 
autre axe de fourchette, le doigt de I'actionneur doit 
successivement §tre mO axialement pour d^craboter le rapport en 
cours. puis 6tre mO transversalement pour s6lectionner un autre 
axe de fourchettes, puis d nouveau 6tre mu axialement pour 
craboter le rapport ulterieur. 

Cette configuration pose un probl^me de rapidity de 
passage des rapports lorsque la boite est une boTte de Vitesse 
robotis6e dans laquelle les d6placements de I'actionneur sont 
automatisms: 

En effet, les nombreuses operations qui sont n^cessaires 
pour effectuer le passage . pr^cSdemment ^voqu^ p^nalisent 
grandement la rapidit6 de r6action d'une telle boUe. 
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Pour rem6dier d cet inconvenient, I'invention propose une 
boTte de vitesses du type d6crit pr6c6demment, dans laquelle la 
selection d'un rapport ult6rieur peut §tre "masqu6e", c'est d dire 
effectu^e alors que le rapport courant est crabot6. 

Dans ce but, elte propose que la boTte de vitesses 
comporte des moyens d'actlonnement des axes de fourchette 
dans leurs positions de crabotage, et des moyens de rappel vers 
leur position de point mort, Independants desdits moyens 
d'actlonnement. 

De preference, les moyens de rappel permettent de 
rappeler un premier axe vers sa position de point mort en 
preparant le d^placement d'un second axe vers une position de 
crabotage. 

Selon un mode de realisation particulier de I'invention, la 
boTte de vitesses comporte un doigt de crabotage et deux dolgts 
de decrabotage. 

D'autres caract6ristiques et avantages de I'invention 
apparaTtront d la lecture de la description detailiee qui suit pour la 
comprehension de laquelle on se reportera aux dessins annexes 
dans lesquels : 

- la figure 1 est une vue en perspective des axes de 
fourchettes d'une boTte selon I'invention representes dans une 
position selon laquelle tous les axes occupent une position de 
point mort, 

- la figure 2 est une vue en perspective d'un actionneur 
pour les axes de fourchettes de la figure 1, 

- la figure 3 est une vue illustrant la position relative de 
I'actionneur de la figure 2 et des axes de fourchettes de la figure 
1 lorsque tous les axes de fourchettes sont en position de point 
mort, 

- la figure 4a est une vue laterale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des dolgts de I'actionneur 
suivant une configuration dans laquelle les axes de fourchettes 
sont en position de point mort et selon laquelle I'actionneur 
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s6lectionne I'axe de fourchettes assocl6 au rapport de marche 
arridre et au premier rapport de marche avant, 

- la figure 4b est une vue de dessus des axes de 
fourchettes et de I'actionneur suivant ia configuration de la figure 
4a. 

- la figure 5a est une vue lat^rale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de I'actionneur 
suivant une configuration dans laquelle I'axe de fourchettes 
associ^ au rapport de marche arri6re et au premier rapport de 
marche avant est actionn6 pour craboter le premier rapport de 
marche avant d partir de la configuration de la figure 4a, 

- la figure 5b est une vue de dessus des axes de 
fourchettes et de I'actionneur suivant la configuration de la figure 
5a, 

- la figure 6a est une vue laterale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de I'actionneur 
suivant une configuration dans laquelle I'actionneur s6lectionne 
I'axe de fourchettes associ6 au deuxi^me et troisi^me rapports de 
marche avant d partir de la configuration de la figure 5a, 

- la figure 6b est une vue de dessus des axes de 
fourchettes et de I'actionneur suivant la configuration de la figure 
6a, 

- ia figure 7a est une vue laterale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de i'actionneur 
suivant une configuration dans laquelle I'actionneur d6crabote le 
premier rapport de marche avant a partir de la configuration de la 
figure 6a, 

- la figure 7b est une vue de dessus des axes de 
fourchettes et de I'actionneur suivant la configuration de la figure 
7a. 

- la figure 8a est une vue latdrale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de I'actionneur 
suivant une configuration dans laquelle I'actionneur crabote le 


^OOIOO<t 

4 

deuxi§me premier rapport de marche avant a partir de la 
configuration de la figure 7a, et 

- la figure 8b est une vue de dessus des axes de 
fourchettes et de i'actionneur suivant la configuration de la figure 
8a. 

Dans la description qui va sulvre, des chlffres de r6f6rence 
Identlques d6signent des 6l§ments identiques. 

De mani6re connue, une boUe de vltesses de v6hlcule 
automobile peut comporter au moins deux arbres paralldles 
longltudinaux (non repr6sentes), dont I'un, commun6ment appele 
"arbre primaire", est susceptible d'§tre entraTn§ par le moteur du 
v6hlcu[e, notamment par I'lntermedialre d'un organe d'accouple- 
ment tel qu'un embrayage, et dont I'autre, commun6ment appel§ 
"arbre secondaire", entrame un pont 116 en rotation S des roues du 
v^hlcule. 

De mani^re connue, une telle boite comporte au moins 
quatre engrenages (non repr6sent6s) dans cliacun desquels un 
pignon fou, mont6 d rotation sur un des arbres primaire ou 
secondaire, engr^ne avec un pignon fixe port§ par I'autre arbre 
pour 6tabllr un rapport de transmission d§termin6. La bofte 
comporte des crabots mobiles axialement qui sont susceptibles 
chacun de Her en rotation un pignon fou associd avec I'arbre qui 
le porte. Ces crabots sont commandos par des fourchettes 
associ^es. 

Pour commander ces fourchettes (non repr6sentees), la 
boTte comporte des axes 10, 12, 14,16 parall§les de fourchettes, 
qui sont montees coulissants dans un carter (non repr6sente) de 
la boite, entre une position "PM" de point mort et deux positions 
extremes opposees de crabotage qui sont associ§es chacune d 
I'actionnement d'une fourchette determinee et sur lesquelles les 
fourchettes sont mont6es par paire. 

Plus particulldrement, les axes 10, 12, 14 et 16 sont 
orient6s suivant une direction axiale "A", et chaque axe est mont6 
coullssant dans le carter suivant cette direction A. 
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Sur la figure 1. tous les axes 10, 12, 14, 16 occupent leur 
position "PM" de point mort. II sera comprls que le crabotage d'un 
rapport ou d'un autre rapport d'un axe en vis-a-vis correspond ^ 
un d6placement de cet axe suivant la direction axiale "A" dans un 
sens ou dans Tautre d partir de la position "PM" de point mort. 

Dans le mode de realisation de invention qui a 6t6 
repr6sent6 aux figures 1 S 3 et 4b ^ 8b, Taxe 10 de fourchettes 
est associ6 au crabotage du rapport de marche arri^re et d'un 
premier rapport de marche avant, I'axe 12 de fourchettes est 
associS au crabotage de deuxiSme et troisidme rapports de 
marche avant, Taxe 14 de fourchettes est associ6 au crabotage 
de quatriSme et cinquidme rapports de marche avant, et I'axe 16 
de fourchettes est associ6 au crabotage d'un sixidme rapport de 
marche ayant. 

Cette configuration n'est pas limitative de invention, et 
I'ordonnancement des rapports associ^s aux axes pourrait etre 
different. La boTte pourrait aussi comporter un nombre sup6rieur 
d'axes associ6s au crabotage d'un nombre sup§rieur de rapports 
de transmission. 

Conform6ment a invention, la boTte comporte des 
premiers moyens communs d'actionnement des axes 10, 12, 14, 
16 de leurs positions "PM" de point mort vers leurs positions de 
crabotage, qui sont ind^pendants de seconds moyens communs 
de rappel des axes 10, 12, 14. 16 de leurs positions de crabotage 
vers leurs positions "PM" de point mort, pour permettre, 
lorsqu'une fourchette courante associSe a un rapport courant est 
maintenue actionnSe dans sa position de crabotage par les 
premiers moyens, la s6lection prSalable d'une fourchette 
ultdrieure associ^e d un rapport ult§rleur par les m§mes premiers 
moyens, puis I'actionnement de ladite fourchette ult6rieure 
associ^e au rapport ult§rieur par les premiers moyens vers sa 
position de crabotage pendant que la fourchette courante est 
rappel6e simultan6ment par les seconds moyens vers sa position 
"PM" de point mort. 
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Plus particuli6rement, les premiers moyens communs 
d'actionnement des axes 10, 12, 14, 16 comportent par exemple, 
pour chaque axe 10, 12, 14, 16. deux crabots voisines 18 et 20, 
22 et 24, 26 et 28, 30 et 32 comportant chacune deux branches 
parall6les, qui font saillie suivant la direction Iat6rale "L" d partir 
de chaque axe de fourchettes 10. 12, 14. 16, lesdits crabots 18 et 
20. 22 et 24, 26 et 28, 30 et 32 etant d6cal6es. Inversement Tune 
de I'autre de part et d'autre de la position "PM" de point mort de 
I'axe de fourchette, respectivement suivant une premiere direction 
"T" transversale de selection, orthogonale d la direction axiale "A" 
des axes, et suivant la seconde direction axiale "A" de crabotage 
correspondent d celle des axes 10, 12, 14, 16. 

Tous les crabots 18 et 20, 22 et 24. 26 et 28, 30 et 32 sont 

sensiblement agencees dans un m§me plan "P". Si, pour des 

raisons d'encombrement, les axes 10, 12, 14, 16 doivent etre 

agenc6s en d6calage les uns des autres suivant la direction 

Iat6rale "L" comme repr6sente ^ la figure 1, les crabots 18 et 20, 

22 et 24, 26 et 28, 30 et 32 sont alors pr6vues avec une 

dimension prise suivant la direction lat^rale "L" qui est variable 

pour que leurs extr6mlt6s soient toutes agenc§es dans le plan 
..p.. 

Dans une position de point mort de tous les axes 10 12, 
14, 16 de fourchettes qui est repr6sent6e ^ la figure 1. les paires 
de crabots 18 et 20. 22 et 24. 26 et 28. 30 et 32 sont a!ign6es 
deux d deux suivant la premldre direction transversale "T" de 
selection. AInsI la boTte de vitesses comporte une premiere ligne 
"Li" de crabots 18, 22. 26. 30 qui sont associ6es respectivement, 
du haut vers le bas de la figure 1, au crabotage des pignons fous 
associ6s au rapport de marche arriere et aux deuxi§me, 
quatri^me et sixidme rapport de marche avant, et une seconde 
ligne "L2" de crabots 20. 24. 28, 32 qui sont assocldes 
respectivement au crabotage des pignons fous assocl^s aux 
premier, trolsi^me et cinqui§me rapport de marche avant. 
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Ainsi, le crabot 18 comporte une branche 181 agenc6e a 
proximit6 de sa position "PIVI" de point mort et une branche 182 
agenc6e d proximity de sa position de crabotage. De m§me, les 
crabots 20. 22. 24, 26. 28, 30 et 32 comportent cliacune 
respectivement une branclie 201, 221. 241, 261, 281, 301. et 321 
agenc6e ^ proximity de sa position "PM" de point mort et une 
branche 202, 222, 242. 262. 282, 302 et 322 agenc6e d proximit6 
de sa position de crabotage. 

De la sorte. chaqiie paire de branches 181 et 182, 201 et 
202, 221 et 222, 241 et 242, 261 et 262, 281 et 282. 301 et 302, 
321 et 322 du crabot respectif 18, 20, 22, 24, 26, 28, 30, 32 
d6limite un logement respectif 183, 203, 223. 243. 263, 283. 303, 
323. 

Comme i'illustrent la figure 2 et plus particulidrement ia 
figure 3, les premiers moyens communs d'actionnement des axes 
10, 12, 14, 16 comportent aussi un doigt 34 de crabotage 
solidaire d'un actionneur 36, commun d tous les axes 10. 12, 14, 
16. qui est mobile sensiblement dans le plan "P" des crabots 
suivant la premiere direction transversale "T" de selection et 
suivant la seconde direction axiale "A" de crabotage. Le doigt 34 
de crabotage est d'une ^paisseur transversale sensiblement 6gale 
d I'encombrement transversal des branches 181 et 201. 221 et 
241. 261 et 281, 301 et 321 des deux crabots 18 et 20, 22 et 24. 
26 et 28, 30 et 32 voisines. 

Par ailleurs, comme I'illustrent les figures 1 et 2, le doigt 
34 de crabotage est d'une largeur "I" axiale qui est inf^rieure d la 
distance axiale "d" s6parant les deux crabots 18 et 20. 22 et 24, 
26 et 28. 30 et 32 voisines. Comme I'illustrent les figures 3 et 
suivantes. cette configuration permet au doigt 34 d'etre regu entre 
les deux crabots 18 et 20, 22 et 24, 26 et 28, 30 et 32 voisines 
d'un axe 10, 12, 14, 16, 18 respectif pour pousser. comme on le 
verra ult6rieurement, une branche adjacente 181, 201. 221. 241. 
261. 281, 301 ou 321 de I'une ou I'autre des deux crabots 18, 20, 
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22, 24, 26, 28, ou 32, de manidre d actionner I'axe 10, 12, 14, 16 
associ6 dans le sens de crabotage d'un crabot d6termln6. 

Comma I'illustrent les figures 2 et sulvantes, les seconds 
moyens communs de rappel des axes 10, 12, 14, 16, 18 
comportent deux doigts 38 et 40 de d^crabotage qui sent 
solidaires de I'actionneur 36 et qui sont d§cal6s inversement I'un 
de I'autre de part et d'autre du doigt 34 de crabotage. 
sensiblement transversalement et axialement d'une mant6re 
analogue aux crabots 18, 20. 22, 24, 26, 28 pr6c§demment 
6voqu6es. Chaque doigt de d§crabotage 38, 40 est 
alternativement destine, apr6s que I'actionneur 36 ait 6t6 mO en 
rotation dans un sens determine pour que le doigt 34 de 
crabotage repousse suivant la direction "A" une branche 181, 201. 
221, 241, 261, 281, 301, 321 d'un crabot 18, 20, 22, 24. 26, 28, 
30, 32 d§termin6e associ6e d I'actlonnement d'un crabot 
d6termin6, I'actionneur etant alors mu transversalement suivant la 
direction T, d p6netrer dans I'autre crabot 18, 20, 22, 24, 26, 28, 
30, 32 pour preparer le rappel dudit crabot. 

Le detail des d^placements successifs de Tactionneur 36 
lors d'un changement de rapport seront explicit6s ult6rieurement 
dans la pr^sente description. 

Pour permettre les d6placements de I'actionneur 36 suivant 
les directions axiale "A" et transversale T, le corps 42 de 
I'actionneur commun est mont6 tournant et coulissant dans le 
carter (non repr6sent6) de la boTte autour d'un axe de direction 
transversale "T". 

Par ailleurs, les doigts de crabotage 34 et de d§crabotage 
38 et 40 sont formes aux extr6mites de bras respectifs 44, 46, et 
48 qui s'6tendent radialement d partir du corps 42 de I'actionneur 
36. 

Comme Tiliustre la figure 2, pour assurer le contact avec 
les crabots 18, 20, 22. 24, 26. 28, 30 et 32, le doigt 34 de 
crabotage comporte deux faces opposees 50 et 52 de contact, qui 
sont conform§es en portion de cyllndre convexe orients suivant la 
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premiere direction transversals "T", pour coop6rer avec les faces 
adjacentes des branches 181, 201, 221. 241, 261, 281, 301, 321 
des crabots 18, 20, 22, 24, 26, 28, 30 et 32. 

D'une mani§re analogue, pour assurer le contact avec les 
crabots 18, 20, 22, 24, 26, 28, 30 et 32, cheque doigt 38, 40 de 
d^crabotage comporte une face associ^e 54, 56 de contact, qui 
est tourn6e d l'oppos6 du doigt 34 de crabotage, et qui est 
conform^e en portion de cylindre convexe orients suivant la 
premiere direction transversale T, pour coop^rer avec une face 
int6rieure d'une branche 182, 202, 222, 242, 262, 282, 302, 322 
du crabot 18, 20, 22. 24, 26, 28, 30 et 32 associ6 lors du rappel 
du crabot. 

Par ailleurs, chaque doigt 38, 40 de d6crabotage comporte 
une face d'6chappement 58, 60, sensiblement posltionn6e dans le 
plan "P" lorsque le moyen d'actionnement est en position point 
mort pour permettre au doigt 38. 40 de d§crabotage de 
s'6chapper du crabot 18. 20. 22, 24. 26, 28, 30, 32 qui est 
repouss6e par le doigt 34 de crabotage. 

Le fonctionnement de la boTte de vitesses sera mieux 
compris d la lumidre des figures 4a d 8b, qui illustrent d titre 
d'exemple le fonctionnement des moyens d'actionnement et des 
moyens de rappel lors du passage montant du premier rapport de 
marche avant au deuxi^me rapport de marche avant. 

Dans la position de point mort des axes 10, 12 telle que 
repr§sent6e d la figure 4b, I'actionneur 36 occupe une position 
neutre dans laquelle le doigt de crabotage 34 est agenc6 entre les 
branches 181 et 201 des crabots 18 et 20 qui ne sont pas 
sollicit6es axialement. Comme I'illustre plus particuli6rement la 
figure 4a, le doigt de d6crabotage 38 est agenc§ sensiblement au- 
dessus et en avant du logement 183 du crabot 18 et le doigt de 
ddcrabotage 40 est agenc6 en dessous et en avant du logement 
203 du crabot 20. 

Compte tenu de la configuration pr^c^demment d^crite, le 
crabotage du premier rapport de marche avant est obtenu i I'aide 
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d'un mouvement de rotation de I'actionneur 36 dans le sens 
horaire. Le doigt de crabotage 34 pousse alors la branche 201 du 
crabot 20 entrainant I'axe de fourchette 10 suivant la direction A. 
La position obtenue est celle des figures 5a et 5b. Dans 
5 cette position, la face 50 du doigt de crabotage a pris appui sur la 
face ext6rieure de la branche 201 du crabot 20. et a ainsi 
provoqu6 le crabotage du premier rapport de marche event. 

Le doigt de d6crabotage 38 est toujours agenc6 
sensiblement au-dessus et en avant du logement 183 du crabot 
10 18 et ie doigt de d6crabotage 40 est toujours agence en dessous 
et en avant du logement 203 du crabot 20, puisqu'ils ont tous 
deux accompagn6 le mouvement de rotation de I'actionneur 36. 

A partir de cette position de crabotage du premier rapport 
de marche avant, la selection du rapport suivant, c'est ^ dire dans 
15 la configuration pr6sente, la selection du deuxi^me rapport de 
marche avant, peut avantageusement dtre effectu6e sans 
decraboter le premier rapport de marche avant, comme illustre 
aux figures 6a ^ 8b. 

La selection du deuxidme raipport de marche avant 
20 s'effectue d'abord, comme illustr6 aux figures 6a et 6b, en 
commandant Tactionneur 36 suivant un mouvement de 
coullssement vers le bas de direction transversale "T". 

A I'issue de ce mouvement, la face 50 du doigt 34 de 
crabotage a gliss§ le long de la face ext6rieure de la branche 201 
25 du crabot 20, maintenant ainsi le premier rapport de marche avant 
crabot6. Simultan§ment, le doigt de d6crabotage 38 pendtre dans 
le logement 183 situ6 entre les branches 181 et 182 du crabot 18, 
tandis que le doigt de decrabotage 40 descend au niveau du 
crabot 20 sans toutefois pen6trer dans le logement 203 de celle- 
30 ci, puisque I'actionneur 36 est pivot6 et que ie doigt de 
decrabotage 40 est agenc6 en avant de ce crabot 20. suivant la 
direction Iat6rale "L". 

A I'issue de cette 6tape, on remarquera que le d6crabotage 
du premier rapport de marche avant est d'ores et d6jd s6lectlonn6 
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puisque la face de contact 54 du doigt de d6crabotage 38 est 
pr§te d actionner le crabot 18 pour ramener I'axe 10 en sens 
inverse. De m^me, on remarquera que le crabotage du deuxi§me 
rapport de marche avant est d6jS s6lectionn6 puisque le doigt de 
crabotage 34 est axialennent en regard du crabot 22 qui est 
susceptible de commander I'axe 12 pour provoquer le crabotage 
du deuxidme rapport de marche avant. 

Puis, comme I'lllustrent les figures 7a d 8b, I'actionneur 36 
est command^ suivant un mouvement de rotation inverse, c'est d 
dire dans le sens anti-horaire. 

Dans une premiere phase de ce mouvement de rotation qui 
est representee aux figures 7a et 7b, i'actionneur 36 a conduit la 
face de contact 54 du doigt de d^crabotage 38 d prendre appui 
sur la face interieure de la branche 182 du crabot 18 et a pousser 
ainsi I'axe 10 de maniere d provoquer le decrabotage du premier 
rapport de marche avant. Une fois le decrabotage du premier 
rapport de marche avant effectue, le doigt de d6crabotage 38 
s'6chappe du logement 183 du crabot 18, sa face d'6chappement 
60 ne rencontrant pas le crabot 18 au cours du mouvement de 
rotation de I'actionneur 36. 

Simultanement, le doigt 34 de crabotage, qui se deplace 
sensiblement axialement, passe sous le crabot 18 et se rapproche 
du crabot 22. 

On remarquera que le doigt de decrabotage 40 pendtre 
alors dans le logement 203 du crabot 20 pour preparer le rappel 
de I'axe 12 vers sa position de point mort dans le cas ou Ton 
effectuerait un passage descendant du deuxieme rapport de 
marche avant au premier rapport de marche avant ou 
"retrogradage", d'une maniere identique d celle seldn laquelle le 
doigt de decrabotage effectue a effectue le rappel de I'axe 10 
vers sa position de point mort. Ceci est rendu possible par la 
configuration sensiblement plane de la face d'echappement 58 du 
doigt de decrabotage 40 qui ne s'oppose pas d la penetration 
dans le logement 203. 
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Enfin, dans une seconde phase du mouvement de rotation 
inverse de Tactionneur 36 qui est representee aux figures 8a et 
8b, le mouvement de rotation de I'actionneur 36 conduit la face 52 
du doigt 34 de crabotage d prendre appui sur ia face ext^rieure 

5 de la branche 221 du crabot 22. ce qui a pour effet de pousser le 
crabot 22 et d'actionner I'axe 12 dans le sens du crabotage du 
deuxidme rapport de marche avant. 

Le doigt de d^crabotage 40 demeure dans le iogement 203 
du crabot 20, pret a preparer le rappel de I'axe 12 vers sa position 

10 de point mort pour un r6trogradage eventuel. 

II sera compris que ie doigt de crabotage 34 est destine a 
permettre le crabotage des rapports de la boTte, alors que les 
doigts 38 et 40 sont selectivement destines d permettre le 
dicrabotage des rapports de la bofte en fonction du sens montant 

15 ou descendant des changements de rapport. Le doigt 38 de 
dScrabotage est destine a assurer le d^crabotage d'un des axes 
10, 12, 14, 16 lors d'un passage montant, tandis que le doigt 40 
de decrabotage est destine d assurer le decrabotage d'un des 
axes 10. 12, 14, 16 lors d'un passage descendant, ou 

20 retrogradage. 

L'invention trouve d s'appliquer dans le cadre d'une 
commande automatlsee de I'actionneur 36, et elle permet 
avantageusement d'effectuer la selection d'un rapport ulterieur 
alors que le rapport courant est engage. La selection est dite 

25 "masqu6e". 

^ A ce titre, la botte de vitesses selon l'invention permet de 
reduire considerablement la duree de passage des rapports d'une 
telle boTte. 
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REVENDICATIONS 

1. Boite de vitesses k arbres paralldles et k engrenages 
comportant des dispositifs de crabotage des pignons fous Ii6s d 
des fourchettes coulissantes mOes par des axes (10, 12, 14, 16) 
mobiles entre une position de point mort et deux positions de 
crabotage. Garact6ris6e en ce qu'elle comporte des moyens 
d'actionnement des axes (10. 12, 14. 16) de fourchettes vers 
leurs positions de crabotage et des moyens de rappel des axes 
(10, 12, 14, 16) de fourchettes vers leur position de point mort 
ind6pendants desdits moyens d'actlonnement. 

2. BoTte de vitesses selon la revendication 1, caract6ris6e 
en ce que les moyens de rappel permettent de rappeler un 
premier axe (10) de fourchettes vers sa position de point mort 
tandis qu'ils s6lectionnent un second axe (12) de fourchettes 
pr6alablement a son d6placement vers une position de crabotage. 

3. BoTte de vitesses selon la revendication 1 ou 2, 
caract6ris6e en ce que chaque axe (10, 12, 14, 16) de fourchette 
est Ii6 d deux crabots (18, 20. 22. 24. 26, 28. 30. 32) d6cal6s 
axialement et transversalement, 

4. BoTte de vitesses selon l*une quelconque des 
revendlcations 1 d 3, caract6ris6e en ce qu'elle comporte un doigt 
de crabotage (34) mobile sulvant une direction transversale de 
s6lection et une direction axiale de crabotage et deux doigts de 
d6crabotage (38, 40). 

5. BoTte de vitesses selon la revendication pr6c6dente, 
caract§ris6e en ce que le doigt de crabotage (24) a une 6paisseur 
transversale sensiblement 6gale d i'encombrement transversal 
des branches de deux crabots voisins sur un axe. et une largeur 
axiale inf^rieure d la distance s6parant les deux crabots voisins, 
de mani^re a §tre regu entre ceux-ci pour pousser vers leurs 
positions de crabotage. 

6. BoTte de vitesses selon la revendication 4 ou 5, 
caract6ris6e en ce que les deux doigts de d6crabotage (38, 40) 
sont d6cal§s transversalement et axialement de fagon oppos^e 
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par rapport au doigt de crabotage (34) de maniere a pen6trer 
dans un crabot d'un premier axe en vue du rappel e celle-ci dans 
sa position de point mort prealablement au d6placement d'un 
second axe vers sa position de point mort. 

7. BoTte de vltesses selon la revendicatlon 4, 5 ou 6, 
caract6ris6e en ce que le doigt de crabotage (34) et les deux 
dolgts de crabotage (38, 40) sont months sur un actionneur 
commun (36) dont le corps (42) est rnont^ tournant et coulissant 
dans le carter de la boTte. 

8. Bofte de vitesses selon I'une des revendications A ^ 7, 
caract§ris6e en ce que les doigts (34) de crabotage et de 
d6crabotage (38, 40) sont formes aux extremit6s de bras (44, 46, 
48) qui s'6tendent radialement h partir du corps (42) de 
I'actionneur (36). 

9. Bofte de vitesses selon I'une des revendications 4^8, 
caract6risee en ce que le doigt (34) de crabotage comporte deux 
faces (50, 52) coop6rant avec les faces adjacentes des branches 
(181, 201. 221. 241, 261, 281. 301, 321) des crabots (18. 20, 22, 
24, 26, 28. 30, 32). 

10. BoTte de vitesses selon I'une des revendications 6^9. 
caractdrisde en ce que chaque doigt (38, 40) de d^crabotage 
comporte une face (54, 56) de contact, coop6rant avec une face 
int6rieure d'une branche (182, 202, 222, 242, 262, 282, 302, 322) 
du crabot (18, 20, 22, 24, 26, 28, 30, 32) associ6 lors du rappel 
de I'axe. 

11. BoTte de vitesses selon I'une des revendications 4 d 
10, caract6ris6e en ce que chaque doigt (38, 40) de decrabotage 
comporte une face (58, 60) d'6chappement. pour permettre au 
doigt (38, 40) de d6crabotage de s'6chapper du crabot (18, 20. 
22, 24, 26. 28, 30, 32) qui est repouss6e par le doigt de 
crabotage (34). 

12. BoTte de vitesses selon I'une des revendications, 
caract^ris^e en ce que, dans la position (PM) de point mort de 
tous les axes (10. 12. 14. 16). les paires de crabots (18. 20, 22, 
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24. 26, 28. 30, 32) sont align6es deux k deux suivant la premiere 
direction (T) transversale de selection. 

12. BoTte de vitesses selon la revendication pr§c6dente, 
caract6ris6e en ce qu'elle comporte une premi6re ligne (L1) de 
crabots (18, 22, 26, 30) qui sont associ^es respectivement au 
crabotage des pignons fous associ^s au rapport de marche 
arridre et aux deuxieme, quatridme et sixi§me rapport de marche 
avant, et une seconde ligne (L2) de crabots (20, 24, 28, 32) qui 
sont associSes respectivement au crabotage des pignons fous 
associ^s aux premier, troisi6me et cinqui6me rapport de marche 
avant. 
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